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Kontrol posisi pada motor DC merupakan salah satu bagian yang sangat 
penting dalam dunia perindustrian. Perkembangan teknologi digital yang begitu pesat 
sekarang ini memungkinkan pengontrolan dilakukan secara digital. FPGA adalah salah 
satu media pendukung yang dapat digunakan untuk merancang algoritma pengontrolan 
PID digital.  Dengan menggunakan FPGA, perancangan sistem yang dibuat dapat lebih 
mudah untuk dikembangkan, dan pada perancangannya menggunakan bahasa 
pemograman VHDL. 
 
Kesimpulan yang diperoleh dari sistem yang dirancang adalah kontrol posisi dari 
tiga buah motor DC secara bergantian dengan kecepatan tinggi dan dapat dikategorikan 
simultan sudah dapat dilakukan, akan tetapi tingkat kestabilannya perlu ditingkatkan, 
karena pada respon sistem masih terdapat overshoot dan error posisi. Sistem sudah dapat 
dikatakan stabil karena tidak terdapat osilasi yang simpangannya tetap atau membesar 
dengan maksimum time sampling 4,85376 ms pada setiap motor DC. Motor DC hanya 
mampu mengangkat beban sebesar ±50 gr yang berjarak ±5 centimeter dari titik poros 
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